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 要  旨 
  近年，家庭用ロボットの話題が取り上げられる事が多くなってきた．掃除ロボットなど家 
 事の代行のための家庭用ロボットへの要求・要望は高まってきており，今後ロボット技術が 
 より人間の生活に役立っていく事が予想される．本研究で開発を行う家庭用ロボットは階段 
 昇降を可能とし，なおかつ家庭内での人間の労働の代わりを担う事ができる自立型ロボット 
 である．一つの目的を果たすためだけでなく様々な目的に使用可能とし，尚且つコストパフ 
ォーマンスの追及するために，移動をおこなうロボットと実際に労働を行うロボットを切り 
離して考えた．そこで本論文では，階間移動の手段には階段の昇降を問題なく行うことがで 
き，ロボットの小型化が可能となる補助手すりを利用した移動ロボットの試作・動作実験を 
行った． 
 本ロボットは，手すり移動ユニット・伸縮脚ユニット・本体ユニットから構成される．手 
すり移動ユニットは補助手すり上を走行し，伸縮脚ユニットは，手すり移動ユニットの移動 
に合わせて脚の伸縮を行う．本体ユニットは手すり移動ユニットと伸縮脚ユニットの連結及 
び電装系の搭載をする． 
 二車輪型と四車輪型の二種類の手すり移動ユニットと伸縮範囲 0～230 ㎜ の伸縮脚ユニッ 
トを試作した．階段移動ロボットは，伸縮脚収納時寸法:1110 ㎜×180 ㎜×140 ㎜，伸縮脚最 
大展開時寸法:1340 ㎜×180 ㎜×140 ㎜，本体重量：5 ㎏である． 
 日用品等の運搬が可能であるかを確認する為に，補助手すりのある階段(補助手すり直径： 
40 ㎜，蹴上げ:180 ㎜，踏面:270 ㎜，踏面から手すりまでの距離最大 1100 ㎜ 最小 1000 ㎜)で 
手すり移動ユニット・伸縮脚ユニットの動作実験を行った．本研究では以下のような結論を 
得た． 
1) 積載加重 10 ㎏ で 1 号機の動作実験を行った．手すり移動ユニット，伸縮脚ユニット動 
作を行うことができた． 
2) 二車輪の手すり移動ユニットに比べて，四車輪の手すり移動ユニットは安定した動作で 
  補助手すり上で走行可能である． 
3) 2 号機を用いた動作実験で脚が設置した状態では設置しない状態と比べて駆動電圧が小 
さくなった事から，脚による負荷分担の効果を確認した 
 
